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第 1 章では、研究の背景と目的、本論文の構成について述べている D










































変形形状を求めることでそれぞれの経路に対する適切な接触位置を定量的に決定し、最後に、 bounded force 
closure の考え方に基づいて遷移経路の評価を行い、適切な状態遷移経路を導出している。
以上のように、本論文は、薄板状物体を対象として、一般的なマニピュレーション方策の導出手法を提案したもの
である。従来提案されてきた柔軟物体のマニピュレーション方策導出手法は、作業や対象物が非常に限定されている
ため、本論文で提案するような、作業や対象物に依存しない統一的なマニピュレーション方策の導出手法は、今後の
柔軟物体のマニピュレーション作業の自動化、引いては人間との親和性の高いロボットの開発において極めて有用で
あると考えるo よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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